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(54) SchlauchhaHer 

(57) Ein Schiauchhalter (22). insbesondere zum 
Halten eines Schutzschlauches fOr Kabel an einem 
Roboter, mit zwei aneinander angelenkten und uber 
einen mit einem Federbugel versehenen Rebel (29) 
schlieBbaren Halbschalen (22a.22b) ist dadurch 
gekennzeichnet, daB beidseitig des Hebels (29) sich 
radial erstreckende Schutzrippen (34) ausgeblldet sind. 
die die Umfangskontur des Hebels in dessen SchlieB- 
stellung abdecken. 
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Beschreibung 

[0001 ] Die Erf indung betrifft einen SchlauchhaKer. ins- 
besondere zum Halten eines Schutzschlauches fur 
Kabel an einem Roboter. mit zwei aneinander ange- s 
lenkten und Qber einen nnit einem FederbQgel versehe* 
nen Hebel, schlieBbaren Halbschalen. 
[0002] Derartige Schlauchhalter werden insbesond- 
ere an Robotern vorgesehen. um Schutzschlduche fur 
auBenseKig des Roboters gefuhrte elektrische Kabel io 
axial beweglich zu halten. Die Schlauchhalter sind mit- 
tels eines offenen, im Schnitt trapezfOrnnig ausgebiide- 
ten Sockets an einem Halter, wie einem Teil des 
Roboters, einem Arm oder einer Schwinge. befestigt, 
wobei die freien Enden des trapezfOrmigen Sockets in is 
der Regel einstQckig mrt dem eigenttichen, sich zu sei- 
nen freien Stimseiten hin trompetenartig Offnenden 
Schlauchhalters vertHjnden sind. Da die die Schlauch- 
durchfOhrung begrenzenden trompetenartig sich 6ff- 
nenden Wandungen des Schlauchhalters elastisch und 20 
im ubrigen aus zwei miteinander vertxindenen Halb- 
schalen gebildet sind. kOnnen Relativbewegungen des 
Schlauchhalters gegenuber dem ihn haltenden Teil des 
Roboters auftreten, die parallelogrammartige Bewegun- 
gen des Sockets des Schlauchhalters bewirken. Durch 25 
solche Bewegungen und die dabei auf den Schlauch- 
halter einwirkenden dynamischen Krftfte kann leicht 
eine Beschadigung und ein Bruch desselben auftreten. 
[0003] DarQber hinaus liegt bei etnem bekannten 
Schlauchhalter der SchlieBhebel zum VerschlieBen der 30 
beiden Halbschalen des Schlauchhalters frei oberhalb 
der enwahnten, den Schlauch fuhrenden Wandungen. 
Es besteht daher die Gefahr, daB durch unbeabsichtigte 
Bewegungen. gegebenenfatls auch Vorbeigleiten von 
Teilen, der Hebel bewegt wird und der Schlauchhalter 35 
sich Offnen kann. Der Schlauch karm dann aus dem 
Schlauchhalter herausfalien. was bei einem sich bewe- 
gende Roboter erhebliche nachteilige Konsequenzen 
haben kann. 

[0004] Der Erflndung liegt daher die Aufgabe 40 
zugrunde, unter Vermeidung der vorgenannten Nach- 
teile einen Schlauchhalter der gattungsgemdBen Art 
dahingehend weiterzuentwickeln. daB insbesondere ein 
unbeafcjsichtigtes Offnen des Schlauchhalters vermie- 
den wird. Daruber hinaus soHte der Schlauchhalter 45 
sicher. fest und stabil an seinem ihn haltenden Teil fest- 
tegbar sein. 

[0005] ErfindungsgemdB wird die genannte Aufgabe 
in einem ScNauchhalter der eingangs genannten Art 
gelOst welcher dadurch gekennzetchnet ist, daB bekJ- so 
seittg des Hebels sich radial erstreckende Schutzrippen 
ausgebiklet sind, cfie die Umfangskontur des Hebels in 
dessen SchlieBstellung abdecken. 
[0006] Indem beidseitig des Hebels diesen in seiner 
SchlieBstellung radial uberragende RIppen vorgesehen 55 
sind, vwrd ein unbeabsichtigtes Bewegen und Offnen 
des Hebels durch sich entlang des Schlauchhalters 
bewegende Teile oder Elemente zuveriassig ausge- 


schtossen. Dadurch daB der Socket mit achsparallelen 
Rippen im Bereich seiner Schenkel verstdrkt ist. werden 
parallelogrammartige Bewegungen des Sockels selbst 
und damit Bewegungen des eigentlichen Schlauchhal- 
ters relativ zu dem Ihn haltenden Teil zuverldssig ausge- 
schlossen. 

[0007] Weitere Vorteile und Merkmate der Erfindung 
ergeben sich aus den AnsprOchen und der nachfolgen- 
den Beschreibung. in der ein AusfQhrungsbeispiel der 
Erfindung unter Bezugnahme auf die Zeichnungen im 
einzelnen erldutert Ist. Dabei zetgt: 

Rg. 1 einen Roboter In Seitenansicht: 

Fig. 2 den Roboter in Stirnansicht entsprechend 
demPfeil ItderRg. 1; 

Fig. 3 einen Schutzschlauch fOr Kabel mit seinen 
wesenttichen Kbmponenten; 

Fig. 4 eine vergrOBerte Darstellung eines Aus- 
schnttts des Schutzschlauches der Fig. 3; 

Rg. 5 eine Seitenansicht des erf indungsgemdBen 
Schlauchhalters, teilweise geschnitten; und 

Rg. 6 einen senkrechten Schnitt durch den 
eff indungsgemaBen Schlauchhalter der Rg. 
5. 

[0008] Der Roboter 1 der Rg. 1 weist einen fest mit 
dem Erdboden verbundenen Socket 2 auf. auf dem sich 
die um die vertikale A-Achse drehbare Rofc>oterbasis 3. 
das "Karusseir. befindet. Mit dieser ist um die vertikale 
B-Achse mittels eines Motors 4 schwenkbar eine 
Schwinge 6 angeordnet. An deren der Basis 3 abge- 
wandten freien Ende ist mit ihr und um die ebenfatis 
horizontale C-Achse mittels des Motors 7 verschwenk- 
bar ein Roboterarm 8 angeordnet Dieser trSgt an sei- 
nem vorderen freien Ende 9 eine Roboterhand 11. die 
wiederum zuodndest Qber eine weitere horizontale D- 
Achse und eine hierzu senkrecht gerichtete E-Achse 
verschwenkbar ist. Die Verschwenkung um letztere E- 
Achse kann von einem am ruckwartigen Ende des 
Armes 8 angeordneten Antriebsmotor 11 Qber sich 
durch den Arm 8 erstreckende Antriebselemente erfot- 
gen. Weitere Bewegungen einer kompliziert ausgebit- 
deten Roboterhand, wie einer Doppelwinkelhand oder 
eines Werkzeuge kdnnen durch weitere, am ruckwdrti- 
gen Ende des Arms 8 angeordnete Motoren 11, IV 
ebenfatis Qber durch den Arm 8 sich erstreckende 
Antriebselemente bewirkt werden. 
[0009] Sofwoht die Motoren als auch Werkzeuge. wie 
beispielsweise ein SchweiBwerkzeug. mOssen vom 
Robotersockel 2 her mit Energie versorgt werden. Dies 
kann durch die Roboterelemente (Schwinge, Arm) oder 
aber an der AuBenseite des Roboters erfolgen. was in 
vielen Fdllen vorteilhafter ist. Damit die Kabel zu einer 
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Energieversorgung von Motoren und Werkzeugen 
geschutzt sind. sind sie von einem Schutzschlauch 12 
unigeben, der entiang der AuBenseite des Roboters 
gefOhrt und punktuell an diesem festgelegt ist 
[001 0] Bei dem Schutzschlauch 1 2 handelt es sich urn 
einen mit Rippen 13 versehenen Schlauch. Der 
Schlauch ist an seinen Enden nvt Endstucken 14 verse- 
hen. Erkann VerschleiBringe 16. sowie eine Druckfeder 
17 aufweisen. die ihn bei Entlastung im Hinbtick auf de 
Roboterbewegung in eine Ausgangslage bringt. Als 
Widerlager fur die Druckfeder ist ein FederendhaHer 18 
vorgesehen. 

[001 1 ] Die Festlegung des Schlauches an der Basis 3 
erfolgt bei dem dargesteilten Ausf uhrungsbeispie) durch 
ein Schottblech 19, sowie uber die Ldnge des Schlau- 
ches hin durch Klemnischetlen 21 und uber sogenannte 
Trompeten 22. 

[0012] Die VerschleiBringe 16 verhindern ein direktes 
Scheuern und damit eine Beschadigung des Schlau- 
ches an bewegten Roboterteilen. wie an Schwinge 6. 
Arm 8 und Hand 11. Der Schlauchhalter 22 dient zur 
Abstutzung und Fuhrung des Schlauches 12 an einer 
Oder mehreren Stellen an Schwinge 6 und Arm 8 des 
Roboters. 

[0013] Ein Schlauchhalter. dessen Einsatz in den Fig. 
1 und 2 dargestelH ist und mit dem der Schutzschlauch 
12 axial verschieden am Roboter gehalten ist. ist im ein- 
zelnen in den Fig. 5 und 6 dargestellt. 
[0014] Der Schlauchhalter 22 Offnet sich von seinem 
Mittelbereich zu seinen freien Sttrnseiten hin trompe- 
tenartig. Er besteht aus zwei Halbschaten 22a. 22b^ die 
bei 23 aneinander schwenkbar angefenkt sind.' so da6 
der Schlauchhalter geOftnet und im geOffnetem Zustand 
des Schtauchhalters 22 der Schutzschlauch eingelegt 
und der Schlauchhalter 22 wieder geschlossen werden 
kann. 

[0015] Zur Sicherung der SchlieBstellung des 
Schlauchhalters 22 ist ein SchlieBmechanismus 24 vor- 
gesehen. Dieser weist an der unteren Halbschale 22b 
eine mit einer nutartigen Hinterschnekiung versehene 
Sicherungsnase 26 auf. In diese greift der freie Steg 27 
eines FederbOgels 28 ein, der mit seinem dem Steg 27 
abgewandten Ende in Form von zwei relativ zu seinen 
Schenkein abgebogenen Enden an einem Schwenkhe- 
bel 29 festgelegt ist. Der Federbugel 28 ist dabei am 
Schwenkhebel 29 exzentrisch zu dessen Lagerachse 
31 an der oberen Halbschale 32 angelenkt und zwar 
zwischen der Anienkung 31 des Schwenkhebels 29 und 
dessen freien Betdtigungsende 33. 
[0016] Parallel zum Schwenkhebel 29 verlaufen an 
der oberen Halbschale 22a zwei sich radial erstrek- 
kende Schutzrippen 34. die die Radialkontur des 
Schwenkhebels 29 in dessen an der oberen Scheie 22a 
anliegenden SchlieBstellung vollstdndig Qberdecken. 
wie der Rg. 6 zu entnehmen ist 
[0017] Hierdurch wird verhindert. daB der Schwenk- 
hebel 29 durch an ihm sich entiang bewegervje Telle 
unbeabsichtigt geOffnet und damit der gesamte 


Schlauchhalter geOffnet vinrd. 
[001 8] Der Schlauchhalter 22 ist uber einen an seiner 
unteren Halbschale 22b einstuckig ausgebikleten tra- 
pezfOrmigen Sockel 36 am Roboter festlegt)ar, und 

5 zwar mittels einer Schraubbefestigung uber einen 
Durchbruch 37. Der Sockel 36 ist mit seinen trapezfOr- 
mtg sich dffnenden Schenkein an den mehr Oder minder 
flexiUen trompetenartigen Enweiterungen des 
Schlauchhalters verbunden. Bel der erfindungs- 

10 gemdBen Ausgestaltung sind zusdtzlich zu den im 
wesentlichen achssenkrechten Ebenen bildenden 
Schenkein 38 des trapezfdrmigen Sockets 36 an diesen 
achsparallel gerichtete Rippen 39 vorgesehen, die den 
Sockei 36 insgesamt aussteifen und damit eine paralte- 

15 logrammart'ge Bewegung des Sockets 36 festgelegt Ist. 
verhindern. 

Patentanspruche 

20 1. Schlauchhalter. insbesondere zum Halten anes 
Schutzschlauches fOr Kabel an einem Roboter. mit 
zwei aneinander angelenkten und uber einen mit 
einem Federbugel versehenen Hebel schlieBbaren 
Halbschalen, dadurch gekennzeichnet. daB beid- 

25 seitig des Hebels (29) sich radial erstreckende 
Schutzrippen (36) ausgebildet sind, die die 
UmfangskDntur des Hebels (29) in dessen SchlieB- 
stellung abdecken. 

30 2. Schlauchhalter. insbesondere nach Anspruch 1. 
gekennzeichnet durch Versteifungsrippen (39) an 
einem Befest'gungssockel (36) zur Befestigung des 
Schlauchhalters (22). 
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